wvpiostareaoaz  INIINNINIE

(22) Data de Depésito: 02/08/2006 (51) Int.CL.:
o _ A (43) Data da Publicagao: 12/04/2011 B26D 7/06
Repuybll(;:baLFederallwa de Br§15|[ (RP| 2101) B26D 5/00

@ o Coméroin Extarior
h Py

Intitutes b

(54) Titulo: CORTADOR DE PRODUTOS
ALIMENTICIOS COM ACIONAMENTO DE CARRO

(30) Prioridade Unionista: 12/08/2005 US 60/707.747
(73) Titular(es): PREMARK FEG L.L.C

(72) Inventor(es): GUANGSHAN ZHU, SAMUEL A. RUMMEL,
SHAHRAM SHARIFF

(74) Procurador(es): Nellie Anne Daniel Shores
(86) Pedido Internacional: PCT US2006030066 de 02/08/2006

(87) Publicacao Internacional: wo 2007/021543de 22/02/2007

(57) Resumo: CORTADOR DE PRODUTOS ALIMENTICIOS COM
ACIONAMENTO DE CARRO E apresentado um cortador de produtos
alimenticios (10) com um acionamento de carro (28, 33) para os
alimentos. O acionamento (28, 33) inclui um modo manual que
responde a for¢a aplicada pelo operador.
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“CORTADOR DE PRODUTOS ALIMENTICIOS COM ACIONAMENTO
DE CARRO”

Campo Técnico

A presente invengdo refere-se de maneira geral a
cortadores utilizados no corte de fatias de um produto ali-
menticio e, mais especificamente, a um cortador de produtos
alimenticios que inclui um acionamento de carro.

Antecedentes

Cortadores de alimentos tipicos tém uma base, uma
faca de cortar para uso no corte de um produto alimenticio,
uma chapa calibradora para posicionar o produto alimenticio

com relacdo a faca de cortar e um carro para suportar o pro-

'duto-alimenticio a medida que é cortado pela faca de cortar.

O carro transporta o produto alimenticio pelo gume da faca
de cortar, que corta um pedaco de alimento do produto ali-
menticio.

Tipicamente, os carros de alimentos sao acionadoé
manual ou automaticamente além do gume da faca de cortar.
Nos cortadores com acionamento de carro automético, O carro
é tipicamente acionado utilizando-se um motor giratdério e
uma articula¢éo mecdnica ou outra disposigao de transmissdo
que converta a saida rotacional do motor giratdério em movi-
mento linear que aciona o carro ao longo de uma distancia de
deslocamento fixa entre uma posicdo de partida e uma posicéo
de parada fixa. Em alguns casos, é apresentado um mecanismo
de engate/desengate entre o carro e a transmissdo para comu-
tacdo entre as operacdes de corte automatica e manual.

Sumério
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Sob um aspecto, um cortador de produtos alimenti-

~cios inclui um corpo de cortador e uma faca de cortar monta-

da para rotacdo com relagcdo ao corpo do cortador, a faca
tendo um gume periférico. Uma chapa de calibre ajustavel
permite a variacdo da espessura dos cortes. Um carro de sus-
tentacdo do produto alimenticio é montado para movimento pa-
ra tréds e para frente além da faca de cortar e com relagéo
ao corpo do cortador. Um punho & conéctado com O carro para
aplicacdo, pelo operador, de forgca para mover o carro. Um
sensor é associado ao punho de modo a produzir uma saida que
indica a forgca de movimento aplicada pelo operador. Um motor
principal inclui uma parte mdével conectada para movimento
para tras_e para fréntefcom o carro. Um controlador é opera-
cionalmente conectado com o motor principal para efetuar o
movimento da parte mdével para acionar o carro. O controle é
também operacionalmente conectado com o sensor, o controla-
dor acionavel em um modo manual no gqual o controlador aciona
o motor principal pelo menos em parte em resposta a saida do
sensor para reduzir a forga necessaria introduzida pelo ope-
rador, o controlador acionavel em um modo completamente au-
tomatizado no qual o controlador aciona o motor principal de
modo a mover automaticamente o carro sem referéncia repetida
a saida do sensor.

Breve Descricdo dos Desenhos

A Figura 1 é uma vista lateral de uma modalidade
de um cortador que inclui um carro de alimentos acionado por

energia;
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A Figura 2 mostra diagramaticamente uma modalidade

de um laco de controle de motor de realimentacdo;

A Figura 3 é uma vista

frontal esquematica de uma

modalidade de um dispositivo de entrada de usudrio para uso

com

tra

uso

tra

uso

tra

uso

tra

uso

‘tra

uso

tra

uso

tra

uso

o cortador da Figura 1;

A Figura 4 é uma vista
modalidade de um dispositivo
com o cortador da Figura; |

A Figura 5 é uma vista
modalidade de um dispositivo
com o cortador da Figura 1;

A Figura 6 é uma vista
modalidade de um dispositivo
com o cortador da Figura 1;

A Figura 7 é uma vista
modalidade de um dispositivo
com o cortador da Figura 1;

A Figura 8 é uma vista
modalidade de um dispositivo
com o cortador da Figura 1;

A Figura 9 é uma Vistd
modalidade de um dispositivo
com o cortador da Figura 1;

A Figura 10 é uma vista
modalidade de um dispositivo

com o cortador da Figura 1;

frontal esquematica de ou-
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frontal esquemdtica de ou-

de entrada de usuario para

frontal esquemdtica de ou-
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frontal esquematica de ou-

de entrada de usuario para
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de entrada de usudrio para

frontal esquematica de ou-

de entrada de usuario para

frontal esquematica de ou-

de entrada de usuario para



10

15

20

25

A Figura 11 é uma vista frontal esquematica de ou-
tra modalidade de um dispositivo de entrada de usuario para
uso com o cortador da Figura 1;

A Figura 12 é uma vista frontal esquemdtica de ou-
tra modalidade de um dispositivo de entrada de usuario para
uso com o cortador da Figura 1;

A Figura 13 é uma vista frontal esquemdtica de ou-
tra modalidade de um dispositivo de entrada de usuadrio para
uso com cortador da Figura 1;

A Figura 13A é uma vista detalhadé do dispositivo
de entrada de usuario da Figura 13;

A Figura 14 é um grafico da saida do motor versus
sinal para uma modalidade de um dispositivo de entrada de-
usuario; e

A Figura 15 é uma vista lateral de outra modalida-
de de um cortador que inclui um motor linear para uso na ob-
tencdo de auxilio de energia.

Descricéo

Com referéncia a Figura 1, um cortador de produtos
alimenticios 10 inclui uma carcaca 12 e uma faca de cortar
circular, acionada por motor, 14, que é montada, de modo a
poder girar, na carcaca sobre um eixo de eixo geométrico fi-
xo 15. Um produto alimenticio pode ser sustentado sobre um
carro de alimentos acionavel manualmente 16, que move O pro-
duto alimenticio de modo a ser cortado através de um plano
de corte C e além da faca de cortar em rotacdao 14. O carro
para alimentos 16 executa movimento de vaivém em uma traje-

téria linear em uma direcdoc geralmente paralela ao plano de
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corte C. O carro de alimentos 16 é montado em um brago de
carro 18 que orienta o carro de alimentos ao angulo apropri-
ado (tipicamente perpendicular) com relacdo a faca de cortar
14 e executa movimento de vaivém em uma fenda 24 dentro da
carcaga 12. Um punho 26 é montado no carro de alimentos 16.
O punho 26 pode ser seguro pelo usuario e pode ser utilizado
para acionar manualmente o carro de alimentos direcionando-
se o carro de alimentos além do gume da faca de cortar 14 e
através do plano de corte C.

Um motor 28 é conectado ao carro de alimentos 16
por uma transmissdo 33 de modo a acionar ou ajudar a acionar
o carro de alimentos. O motor 28 pode ser de qualquer tipo,
tal como um motor giratdério ou linear. Em -algumas modalida-
des, como, por exemplo, em determinadas modalidades que uti-
lizam um motor linear 28’ mostrado na Figura 15, o carro de
alimentos 16 pode ser montado diretamente no (ou été formar
uma parte do) motor linear (por exemplo, tal como um émbolo

100 ou estator 102 do motor linear 28’). Em outros casos,

~como em determinadas modalidades que utilizam um motor gira-

tério tal como o mostrado na Figura 1, a transmissdo 33 pode
ser utilizada para transmitir uma saida rotacional do motor
giratério de modo a acionar o carro de alimentos 16 de ma-
neira linear para trads e para frénte na fenda 24 a maneira
de vaivém.

O cortador 10 inclui um sistema de entrada de usu-
ario 30, que é utilizado pelo cortador 10 no fornecimento de
auxilio de energia controlado durante o acionamento manual

do carro de alimentos 16. A quantidade de trabalho necesséa-
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rio para completar uma operacdo de corte desejada pode vari-
ar, e a capacidade de cada operador de mover manualmente um
carro de cortador é unica. Alguns operadores podem nao ter
problemas, enquanto para outros operadores mover manualmente
o carro de produtos pode ser dificil. O fornecimento de au-
xilio de energia ao operador reduzird o trabalho necesséario
do operador.

O motor 28, em algumas modalidades, fornece apenas
energia suficiente para auxilio de energia durante uma ope-
racdo de cortar. Tipicamente, tal motor acionador inferior
28 pode apresentar um cortador 10 incapaz de cortar sem en-
trada manual. Isto pode proporcionar o uso de um motor acio-
nador relativamente baixo 28 que é relativamente barato.
Nestas modalidades, o cortador 10 pode ter apenas um modo
exclusivamente manual e/ou modo de éuxilio manual (isto §é,
manual mais auxilio de energia). Alternativamente, o motor
28 é capaz de uma saida de energia mais elevada, o que pode
proporcionar um cortador 10 com um modo de corte automético

no qual a operacdo de cortar pode ser completada automatica-

‘mente sem entrada de usuario além de, por exemplo, um modo

exclusivamente manual e um modo de auxilio manual. Como ou-
tra -alternativa, um cortador pode ter apenas dois modos
quando ativado, a saber, um modo de auxilio manual e um modo
de corte automatico.

A Figura 2 mostra um exemplo de lago de controle
32 para uma operacdo de cortar por meio de acionamento meca-
nico. O sistema de entrada de usudrio 30 inclui um sensor 35

que responde a forca aplicada pelo usudrio (direg¢do, magni-
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tude ou ambas) ao carro de alimentos 16, um amplificador 34
para amplificar um sinal gerado pelo sensor, um processador
de sinais ou microcontrolador 36 para processar as informa-
¢Oes dos sinais amplificados e um acionamento a motor 38 gue
recebe informa¢des do processador de sinais ou microcontro-
lador para controlar a saida do motor 28. A saida do motor
28, selecionada com base nas informacdes do processador de
sinais ou microcontrolador 36, é utilizada para ajudar a a-
cionar o carro de alimentos 16. A realimentacdo de assistén-
clia para detectar a diregdo, a magnitude ou ambas da forcga
manual aplicada ao carro de alimentos 16 podem ser obtidas
com a utilizagdo de numerosas modalidades de sistema de en-
trada de usuario, algumas das quais s&o descritas a seguir.
Além disto, uma disposicdo de codificador 39 para produzir
uma -saida que indique o movimento do carro pode também uma
realimentacdo a ser levada em conta no modo de assisténcia
manual. Especificamente, o controlador pode utilizar a rea-
limentagéo para rastrear a posicdo do carro ao longo da tra-
jetéria do carro e, por conseguinte. ajustar seu funciona-
mento de assisténcia mecénica (como, por exemplo, de modo a
se evitar a tentativa de acionar o carro além do fim de seu
curso mesmo que o operador esteja fazendo pressdo sobre o
punho do carro ou de reduzir a energizacdo do motor a medida
que O carro se aproxima do fim de seu curso) .

As modalidades descritas a seguir com referéncia
as Figuras 3-8 contemplam um punho de carro que é montado
sobre o carro na extremidade frontal ou dianteira do carro,

tal como a posigdo do punho mostrada na Figura 1.
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Com referéncia a Figura 3, o sistema de entrada de
usuario 30 inclui um punho de carro 26, que é conectado, de
modo a poder mover-se, ao carro de alimentos 16. O punho 16
é conectado a transdutores de pressdo 40 e 42 de modo que o
movimento linear do punho se traduza em um sinal de saida
aplicado por pressdo correspondente dos transdutores de
pressdo. Uma mola 44 é localizada entre amortecedores 46 e
48. Cada amortecedor 46 e 48 é disposto no lado oposto de um
respectivo transdutor de pressdo 40 e 42. Um pino 45 do pu-
nho do carro estende-se através do conjunto de mola e é uti-
lizado para manter o alinhamento do punho a medida que o pu-
nho 26 é movido de maneira linear. Quando o carro de alimen-
tos 16 é empurrado na direcdo positiva (conforme denotado
pelo lado direito da seta 50) por meio do punho 26, a mola
44 & comprimida na direcdo positiva, do que resulta uma
pressdao aumentada aplicada no amortecedor 48, do que resulta
um nivel de sinal aumentado transmitido pelo transdutor de
pressao 42. De maneira semelhante, puxar o carro de "alimen-
tos 16 na direcdo negativa (conforme denotado pelo lado es-
querdo da seta 50) por meio do punho 26 faz com que a mola
44 seja comprimida na diregdo negativa, do que resulta uma
pressdo aumentada aplicada no amortecedor 46, do que resulta
um.nivel de sinal aumentado transmitido pelo transdutor de
pressdo 40. Com o carro de alimentos 16 em repouso, o sinal
transmitido pelo transdutor 40 é substancialmente equivalen-
te ao sinal transmitido pelo transdutor 42. Os sinais sdo
comunicados ao amplificador 34 para amplificar os sinais

e/ou ao processador de sinais ou microcontrolador 36 para
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processar as informacdes dos sindis amplificados e para con-
trolar a saida do motor 28, conforme descrito cbm referéncia
a Figura 2.

Em uma modalidade alternativa, pode ser utilizado
um Gnico transdutor de pressdo, como, por exemplo, o trans-
dutor de pressdo 42. Nesta modalidade, a compressdo da mola
pode ser mecanicamente ajustada de modo a se obter um sinal
de faixa intermedidria (ou sinal de dado) transmitido pelo
transdutor de pressdo 42 com o carro de alimentos 16 em re-
pouso. Quando o carro de alimentos 16 é empurrado na direcgdo
positiva por meio do punho 26, um sinal de pressdo analdgico
aumentarad acima do ajuste de faixa intermedidria devido ao
aumento da'presSéo no amortecedor de pressdo 42. Puxar o
carro de alimentos 16 na diregdo negativa por meio do punho
26 fard diminuir a pressdo no amortecedor de pressdo 42, do
que resulta um sinal de pressdo analdgico abaixo do ajuste
de faixa intermediéria.

Com referéncia a Figura 4, um potencidémetro 52 (um
potencidmetro linear varidvel, por exemplo) produz uma alte-
racdo no sinal em resposta ao movimento linear do punho 26
(conforme indicado pela seta 50). Um conjunto de mola 54 é
utilizado para estabelecer um sinal de dado (como, por exem-
plo, de que o carro de alimentos 16 ndo estd em aceleracéo
ou que nenhuma forca manual esté sendo aplicada ao carro de
alimentos, por exemplo, de que o carro de alimentos estd em
repouso) pela inclinacdo do punho 26 e do pino 45 na-diregéo
da posicdo ndo carregada. O potencidmetro 52 é conectado ao

pino 45 do punho do carro de modo que a resisténcia do po-
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tencibmetro possa ser diretamente proporcional a forgca apli-
cada ao punho 26. Com o carro de alimentos 16 em repouso, O
potencidmetro 52 gera o sinal de dado. Quando o carro de a-
limentos 16 é empurrado na direcdo positiva por meio do pu-
nho 26, a resisténcia do potencidmetro se altera, o que re-
sulta em uma alteracdo no sinal de saida que indica que uma
forca de impulsdo estd sendo aplicada ao carro de alimentos.
Puxar o carro de alimentos 16 na direcdo negativa por meio
do punho 26 altera a resisténcia, do que resulta uma altera-
¢do no sinal de saida que indica que uma forga de tragdo es-
td sendo aplicada ao carro de alimentos. Os sinais sdao comu-
nicados ao amplificador 34 para amplificar os sinais e/ou o
processador de sinais ou microcontrolador 36 para processar
as informacdes dos sinais amplificados para controlar a sai-
da do motor 28, conforme descrito com referéncia a Figura 2.

Com referéncia agora a Figura 5, um sensor de e-
feito Hall 56 produz uma alteragdo no sinal em resposta ao
movimento linear do punho 26 (conforme indicado pela seta
50). Na modalidade mostrada, um ima 58 é preso ao pino 45 do
punho do carro. O sensor de efeito Hall 56 fica em um local
fixo e gera um sinal em resposta a posicgéo dovimé 58 com re-
lacdo ao sensor. Um conjunto de mola 54 é utilizado para es-
tabelecer um sinal de dado (como, por exemplo, indicando que
o carro de alimentos 16 ndo esta em aceleragdo ou que nenhu-
ma forca manual estd sendo aplicada ao carro de alimentos,
por exemplo, quando o carro de alimentos estd em repouso)
pela inclinacdo do punho 26 (e do ima 58) na diregdo da po-

sicdo ndo carregada. Quando um deslocamento do punho 26 o-
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corre, ocorre uma alteracdo na amplitude analdgica do sinal
gerado pelo sensor de efeito Hall. Em algumas modalidades, o
movimento do imd@ 58 na diregdo positiva resulta em um aumen-
to da amplitude analdégica do sinal gerado pelo sensor de e-
feito Hall 56, e o movimento do imd 58 na direcdo negativa
resultard na diminuigdo da amplitude analdégica do sinal ge-
rado pelo sensor de efeito Hall 56. Os sinais s&o comunica-
dos ao amplificador 34 para amplificar os sinais e/ou o pro-
cessador de sinais ou microcontrolador 36 para processar as
informacdes dos sinais amplificados para controlar a sailda
do motor 28, conforme descrito com referéncia a Figura 2. Em
algumas modalidades, o sensor de efeito Hall 56 se move (é
preso ao pino 45, por exemplo) e o imd 58 fica em um local
fixo.

| A Figura 6 mostra uma outra modalidade que -utiliza
um codificador rotativo absoluto ou incremental 60 para ge-
rar sinais de saida (digitais ou analdégicos) em resposta ao
mévimento linear do punho 26. Neste exemplo, o pino 45 do
punho do carro entra em contato com um eixo de codificador
rotativo 62 do codificador rotativo 60. O conjunto de mola
54 é utilizado para estabelecer um sinal de dado (como, por
exemplo, indicando que o carro de alimentos 16 ndo esta em
aceleracdo ou gque nenhuma forga manual estd sendo aplicada
ao carro de alimentos, por exemplo, quando o carro de ali-
mentos estad em repouso) pela inclinacdo do punho 26 na dire-
cdo da posicgdo ndo carregada. O movimento do punho 26 na di-
recdao positiva (conforme indicado pela seta 50) faz com que

o codificador rotativo gire em sentido hordrio, enquanto o
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movimento do punho na diregdo negativa faz com que o punho
gire em sentido anti-hordrio. Um sinal é gerado com base na
posigcdo angular do codificador rotativo 60, onde as altera-
¢des na posicdo angular do codificador rotativo resultam em
alteragdes no sinal que o codificador rotativo gera. Os si-
nais s&o comunicados ao amplificador 34 para amplificar os
sinais e/ou o processador de sinais ou microcontrolador 36
para processar as informacdes dos sinais amplificados para
uso no controle da saida do motor, conforme descrito com re-
feréncia a Figura 2.

Quando se utiliza um codificador incremental, um
sinal de marca de referéncia do codificador rotativo 60 ou
sinal externo podé ser ajustado de modo que o sinal seja e-
levado para indicar que o carro de alimentos 16 estd em re-
pouso. Uma forca aplicada na direcdo positiva resulta na ro-
tacdo do eixo de codificador 62 na direcdo em sentido horéa-
rio, com pulsos digitais ocorrendo em saidas do canal A (ndo
mostrado) e do canal B (ndo mostrado) do codificador rotati-
vo 60. A direcdo da forga aplicada é determinada a partir de
um adngulo de fase entre os canais A e B. O processador 36
monitora a contagem dos pulsos do codificador incremental a
partir da marca de referéncia de modo a se determinar o va-
lor da forga.

Quando se utiliza um codificador absoluto, em al-
gumas modalidades, o sinal de saida do cbdificador é fixado
em um valor absoiuto de zero ou 180 graus quando o carro de

alimentos 16 estd em repouso. A forca aplicada manualmente
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pode estar diretamente relacionada com a posigdo angular do
codificador rotativo 60 a partir do valor absoluto.

Com referéncia a Figura 7, um codificador linear
absoluto ou incremental 64 fornece realimentagdo de assis-
téncia mecédnica. O codificador linear 64 é semelhante ao co-
dificador rotativo 60 descrito acima, exceto pelo fato de
que as leituras do codificador linear sdo efetuadas direta-
mente ao longo de uma distdncia linear. O codificador linear
64 inclui uma balanca linear 66 presa ao pino 45 e uma cabe-
ca de leitura 68 que tem uma localizacdo fixa adjacente a

balanca linear. Alternativamente, a cabega de leitura 68 po-

" de ser presa ao pino 45 e a balanga linear 66 pode ter uma

localizacdo fixa. Debendendo da direcdo da forca aplicada
manualmente ao punho 26, a saida do codificador 64 se alte-
rarad de maneira semelhante & descrita acima com referéncia a
Figura 6.

Algumas modalidades incluem um aferidor de defor-
macdo para fornecer realimentacdo. Com referéncia a Figura
8, o aferidor de deformacdo 70 é conectado diretamente ao
pino 45 e é capaz de medir as condigdes de tensdo e compres-
sdo no pino.45 e gera sinais que correspondem as alteracgdes
nas condicdes de tensdo e compressdo. As condigdes de tenséo
e compressao medidas pelo aferidor de deformagdo 70 resultam
do movimento linear do punho 26 na diregdo da seta 50.

O aferidor de deformacdo 70 transmite um sinal de
referéncia (um nivel de sinal de zero, por exemplo) com ©
carro de alimentos 16 em repouso e nenhuma forga aplicada ao

punho. Em algumas modalidades, quando o carro de alimentos
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16 é empurrado por meio do punho na direcdo positiva, o afe-
ridor de deformacdo 70 detecta que o pino 45 estd sob um de-
terminado nivel de compressdo e transmite um determinado si-
nal que corresponde a esse nivel de compressdo detectada.
Puxar o carro de alimentos 16 na direcd&o negativa por meio
do punho 26 pode fazer com que o aferidor de deformacdo 70
detecte que o pino 45 estd sob um determinado nivel de ten-
sdo e transmite um sinal gque corresponde a esse nivel de
tensdo detectada. Os sinais sdo comunicados ao amplificador
34 para amplificar os sinais e/ou o processador de sinais ou
microcontrolador 36 para processar as informacdes dos sinais
amplificados para uso no controle da saida do motor, confor-
me descrito com referéncia a Figqura 2.

As modalidades descritas a seguir com referéncia
as Figuras 9-13 contemplam um punho de carro gque é montado
na parte lateral do carro, tal como a posigdo do punho mos-
trada na Figura 15 como punho 26’.

Como alternativa a deteccdo (direta ou indireta)
do movimento linear do punho 26, pode ser utilizado o movi-
mento giratédrio ou torg¢do do punho. Com referéncia a Figura
9, a realimentacdo do operador é obtida utilizando-se um
sensor 72 do aferidor de deformacdo por torcgdo conectado ao
punho 26. O sensor 72 do aferidor de deformacdo é capaz de
medir as condigdes tanto de tensdo quanto de compressdo re-
sultantés da aplicacdo manual de forgca ao punho 26. Quando o
carro de alimentos 16 se move na diregdo positiva, conforme
mostrado pela seta 74 devido a forca de impulsdo aplicada ao

punho 26, o punho 26 esta sob uma compressdo por torgdo em
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sentido anti-hordrio. Esta compressdo por torcdo em sentido
anti-hordrio é detectada pelo sensor 72 do aferidor de de-
formacdo por torcdo, e um sinal correspondente é transmitido
pelo sensor. Quando o carro de alimentos é movido na diregéo
negativa devido a uma fbrga de tracdo aplicada ao punho 26,
o punho fica sob uma compressdo por torgdo em sentido hora-
rio. Esta compressdo por torgdo em sentido'horério é detec-
tada pelo sensor 72 do aferidor de deformacdo por torgao, e
um sinal correspondente é transmitido pelo sensor. Os sinais
sdo comunicados ao amplificador 34 para amplificar os sinais
e/ou o processador de sinais ou microcontrolador 36 para
processar as informacdes dos sinais amplificados para uso no
controle da saida do motor, conforme descrito com referéncia
a Figura 2.

Com referéncia agora a Figura 10, um codificador
rotativo 76 (como, por exemplo, absoluto, incremental ou co-
dificado a disténcia) é montado diretamente no punho 26 para
medir a quantidade de forca aplicada ao punho pelo operador.
O punho 26 é conectado ao carro de alimentos 16 de maneira
que permite que o punho gire de maneira controlada com rela-
¢do ao carro. A direcdo de rotacdo do punho é detectada pelo
valor'dé contagem crescente/contagem decreséente para a mo-
dalidade que utiliza um codificador rotativo absoluto e pelo
angulo de fase entre os canais de sinais A e B para um codi-
ficador rotativo incremental. O valor de contagem do codifi-
cador determinard a diregdo da assisténcia mecdnica, e a am-
plitude determina a quantidade de saida do motor. Uma mola

de torcdo (ndo mostrada) é montada no punho 26 para fornecer
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resisténcia ao movimento rotacional do punho e devolver o
punho a posicdo inativa na auséncia da forga aplicada pelo
operador.

Com referéncia a Figura 11, o sistema de entrada
de usudrio 30 inclui um potencidmetro resistivo 78, que pro-
duz um sinal de saida que corresponde a posicdo angular do
punho 26 de maneira semelhante a modalidade da Figura 4. Uma
mola de torcdo (ndo mostrada) inclina o punho 26 até uma po-
sicdo neutra ou central na auséncia de qualquer forga apli-
cada manualmente. Os sinais gerados pelo potencidémetro 78
sdo comunicados ao amplificador 34 para amplificar os sinais
e/ou o processador de sinais ou microcontrolador 36 para
processar as informacdes dos sinais amplificados para uso no
controle da saida do motor, conforme descrito com referéncia
a Figura 2.

Com referéncia a Figqura 12, os transdutores de
pressdo 80 e 82 sao utilizados para fornecer realimentagéo
em resposta a rotag¢do do punho 26. A rotagdo do punho 26 na
direcdo da seta 74 aplica uma forca a mola 84 que aumenta
(e/ou diminui) a pressdo sobre pelo menos um dos amortecedo-
res de pressdo 88, 90. Este aumento (e/ou diminuigdo) na
pressdo é detectado por um ou por ambos os transdutores 80 e
82, e sinais afins sdo produzidos. Os sinais sdo comunicados
ao amplificador 34 para amplificar os sinais e/ou o proces-
sador de sinais ou microcontrolador 36 para processar as in-
formacdes dos sinais amplificados para uso no controle da

saida do motor, conforme descrito com referéncia a Figura 2.
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Na modalidade mostrada, quando o carro de alimen-
tos 16 é empurrado na direcdo positiva por meio do punho 26,
um aumento na pressdo é aplicado através da mola 84 e detec-
tado no transdutor 80 devido a rotacdo do punho. Um nivel de
sinal aumentado gerado pelo transdutor 80 é a resultante
deste aumento na pressdo. Puxar o carro de alimentos 16 na
direcdo oposta por meio do punho 26 provoca um aumento na
pressdo aplicada através da mola 84 no transdutor 82 devido
a rotacdo do punho 26 na direcdo oposta. Um nivel de sinal
aumentado gerado pelo transdutor 82 é a resultante deste au-
mento da pressdo. Sem qualquer forca manual aplicada ao pu-
nho 26, os sinais gerados de ambos os transdutores 80 e 82
podem ser substancialmente equivalentes, o que indica que
nenhuma assisténcia mecanica deve ser aplicada.

Em uma modalidade alternativa, é utilizado apenas
um transdutor de pressdo, como, por exemplo, ou um ou outro

dos transdutores de pressdo 80 e 82. A mola 84 é mecanica-

~mente ajustada para uma faixa intermedidria ou sinal de da-

dos sem forca manual aplicada ao punho 26. Quando o carro de
alimentos 16 é empurrado na diregdo positiva por meio do u-
suario, o sinal de pressao analdgico aumentard acima do a-
juste de faixa intermedidria. Puxar o carro de alimentos 16
na direcgdo oposta por meio do punho resultara na diminuicéao
do sinal de pressdo analdégico abaixo do ajuste de faixa in-
termedidria.

Com referéncia a Figura 13, é mostrada uma modali-
dade alternativa que utiliza um sensor de efeito Hall rota-

tivo 92. O punho 26 & conectado ao sensor de efeito Hall ro-
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tativo 92 de modo que a rotacdo do punho na direg¢do da seta
74 seja detectada. Uma mola de torcdo (ndo mostrada) inclina
o punho até uma posig¢do neutra ou central, o que indica que
nenhuma forg¢a manual estd sendo aplicada ao punho. Com refe-
réncia a Figura 13A, o punho 26 é conectado a um imd 94 ca-

paz de girar com o punho 26 em volta do eixo geométrico 96.

Na medida em que.o punho 26 é girado, a rotagdo correspon-

dente do imd 94 é detectada pelo sensor de efeito de Hall
92, que gera um sinal afim. Os sinais (analdgicos ou digi-
tais) sdo comunicados ao amplificador 34 para amplificar os
sinais e/ou o processador de sinais ou microcontrolador 36
para processar as informacdes dos sinais amplificados para

uso no contrcle da saida do motor, conforme descrito com re-

feréncia a Figura 2.

Em conexdo com qualgquer uma das modalidades das
Figuras 9-13, o movimento rotativo do punho pode ser também
convertido em movimento linear por meio de uma engrenagem ou
outro mecanismo, com um sensor de acdo linear sendo entdo
utilizado.

Conforme observado acima, deve ficar entendido que
o sistema de entrada de usuario 30 pode responder nao sé a
direcdo da forga aplicada (como, por exemplo, por meio de um
sinal de realimentagdo positivo ou negativo gerado pelo sen-
sor 35), mas também a magnitude das alteracdes na forgca ma-
nual aplicada ao punho 26. O sinal gerado pelo sensor 35 po-
de dar uma indicacdo de alterac¢do na magnitude de uma forca

manual aplicada ao carro de alimentos 16.
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Com referéncia a Figura 14, é mostrado um exemplo
de gréafico ilustrativo que indica a saida do motor (isto é,
o nivel ao qual um motor é energizado e, portanto, o nivel
de assisténcia mecénica) versus saida do sensor para uma mo-
dalidade de cortador 10 com um acionamento de carro de ali-
mentos com assisténcia mecénica que inclui um sistema de en-
trada de usuario. Em modalidades nas quais um motor é acio-
nado em direcdes opostas de acordo com a direcdo desejada do
carro, a amplitude do sinal pode ser utilizada para determi-
nar o nivel de saida do motor, e a polaridade do sinal pode
ser utilizada pelo controlador do motor para determinar a
direcdo da saida do motor. Dotar um cortador de tal recurso
de assisténcia mecéanica reduz a quantidade de trabalho do
operador necessaria, ao mesmo tempo que é obtida uma dispo-
sicdo na qual a remocdo da mdo do operador do punho do carro
fard com que o carro pare.

Novamente com referéncia a Figura 15 em conexdo
com uma modalidade de motor linear, o motor linear inclui um
estator 102 sob a forma de uma haste ou tubo de empuxo alon-
gado e um émbolo 100 (as vezes referido como induzido) sob a
forma de uma carcagca do tipo de caixa que se move com rela-
cdo ao estator. O estatpr 100 é montado de maneira fixa den-
tro da carcaca do cortador e é recebido pelo émbolo 102, que
pode mover-se ao longo do comprimento do estator. Conforme
utilizado aqui, “estator” refere-se de maneira geral ao com-
ponente estacionadrio do motor linear e “émbolo” refere-se de
maneira geral ao componente mével do motor linear. Sendo as-

sim, em alguns casos, a haste pode ser o componente mével,
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isto é, o émbolo e a carcaca em forma de caixa podem ser o
componente estaciondrio, isto é, o estator.

Embora a invencd&o tenha sido descrita e mostrada
em detalhe, deve ficar claramente entendido que a mesma se
pretende como ilustracdo exemplo apenas e ndo se pretende
ser tomada como limitagdo. Por exemplo, o cortador 10 pode
incluir um carro de alimentos 16 acionado hidraulicamente,
que é acionado por um motor hidrdulico e uma bomba hidrduli-
ca ou um conjunto de motores e bombas hidraulicos capazes de
fazer girar a faca de cortar 14 e fornecer assisténcia meca-
nica ao carro de alimentos de maneira semelhante a descrita

acima. No caso de um carro de alimentos acionado hidraulica-

~mente, o punho pode ser conectado a uma valvula centraliza-

‘dora inclinada por mola para o controle da energia hidrduli-

ca de assisténcia durante um modo de assisténcia manual. Ou-

tras variacdes sdo também contempladas.
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REIVINDICACOES

1. Cortador de produtos alimenticios,
CARACTERIZADO por compreender:

um corpo de cortador;

uma faca de cortador montada para rotagdo com re-
lagdo ao corpo do cortador, a faca tendo um gume periférico;

uma chapa de calibre ajustédvel para variar a es-
pessura das fatias;

um carro de sustentacdo dos produtos alimenticios
montado para movimento para tras e para frente além da faca
do cortador e com relagdo ao corpo do cortador;

um punho conectado com o carro para aplicagdo, pe-
lo operador, de forga para mover O Carro;

um sensor associado ao punho para produzir uma sa-
ida gue indica a forca de movimento do operador aplicada;

um motor de acionamento que inclui uma parte mével
conectada para movimento para trés e para frente com o car-
ro;

um controlador operacionalmente conectado com o
motor de acionamento para efetuar o movimento da parte mével
de modo a acionar o carro, o controle operacionalmente co-
nectado com o sensor, o controlador acionavel em um modo ma-
nual no qual o controlador aciona o motor de acionamento em
resposta, pelo menos em parte, a saida do sensor para redu-
zir a necessaria forgca do operador, o controlador acionéavel
em um modo completamente automatizado no qual o controlador
aciona o motor de acionamento de modo a mover automaticamen—

te o carro sem referéncia repetida & saida do sensor.
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2. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que a par-
te mével é conectada de maneira fixa com o carro.

3. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicagdo 2, CARACTERIZADO pelo fato de que o mo-
tor de acionamento é um motor linear e a parte mdével é um
émbolo que se move ao longo de um estator alongado.

4. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicacao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que o cor-
tador é ligado e o controle é destituido de qualquer modo
exclusivamente manual.

5. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicagao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que o sen-
sor é orientado de modo a detectar a agdo linear de pelo me-
nos uma parte do punho.

6. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicagdo 5, CARACTERIZADO pelo fato de que o sen-
sor inclui pelo menos um elemento que responde & pressao.

7. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicagdo 5, CARACTERIZADO pelo fato de que o sen-
sor inclui pelo menos um elemento para detectar movimento
linear.

8. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que o sen-
sor €& orientado de modo a detectar a agdo giratdéria de pelo

menos uma parte do punho.
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9. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicacdo 8, CARACTERIZADO pelo fato de que o sen-
sor inclui pelo ménos um elemento para detectar binario.

10. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que o sen-
sor inclui pelo menos um potencidmetro, um transdutor de
pressdo, um sensor com efeito Hall, um codificador linear,
um codificador giratdério e um aferidor de deformagéo.

11. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicacdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que uma
mola inclina o punho até uma posigdo neutra com relagéo ao
sensor.

12. Cortador de produtos alimenticios, de acordo
com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO por compreender também
uma disposicdo de codificador para fornecer uma saida que
indica movimento do carro, em que, no modo manual o contro-
lador aciona o motor de acionamento em résposta, pelo menos

em parte, a saida da dispoSigéo de codificador.






OPERADOR

o

REALIMENTACAO
DO CODIFICADOR
3 <
36 38? 28
) 7)) )
PROCESSA- CIONA-
 SENSOR w ‘ IS)&I;II;E —bkfgm‘n %’Igzggm)
g 39
~
30

Fig. 2

Fig. 3

TRANSDUTORES
DE PRESSAO
3 2 - EEE . §45
':E\ 3 ' MOVIMENTO
2 :“ 4l LINEAR
3 q- T~ Z > +
/ 3 \48 50
AMORTECEDORES
DE PRESSAO
N e



(-

weteteltelel |
0% %%

POTENCIOMETRO
LINEAR

MOVIMENTO




MOVIMENTO LINEAR
- - 4

Z'50

Fig. 7



Fig. 9




\

'.Fig. 10

"

Fig. 11




Fig. 13

/\,\/\/\/\/\/\/\/\

80~ 04 B
-.')" .) f:_u_ "S".

i .E.”f-', L MY T.}{ﬂ'-' i

T TN
88 < lpaasan (hNiy— |
! goat TN ]

— 90




N

NEGATIVA
OU MINIMA

Fig. 13A

PARA FRENTE

(MOTOR.)

POSITIVA

(SENSOR ) OU MAXIMA

INVERSA

.Fig. 14



(rmmmm—————————

i)

-

[}
]
1
1
[}
1
L

X T
@ [z,
. -
2 —=— —>
= o =
A =
\ .
-é?’ | - _
= U
\\ \ - & _Q_\_J/,,'
Q e v
S = =




roo619369-0

RESUMO

“CORTADOR DE PRODUTOS ALIMENTICIOS COM ACIONAMENTO

DE CARRO”

E apresentado um cortador de produtos alimenticios

5 (10) com um acionamento de carro (28, 33) para os alimentos.

O acionamento (28, 33) inclui um modo manual que responde a

forca aplicada pelo operador.
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